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Abstract (Basic): DE 1971 1467 A 

The method involves using a first sensor (1) on the device 
generating a signal which is reflected from the object (A,B) and 
received by the first sensor. The distance is calculated from the 
transition time of the signal. All possible positions of the object 
with respect to the first sensor are determined using the distance 
derived. A second sensor (2) also receives the reflected signal from 
the object. 
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The distance between the object and the second sensor is derived 
from the transition time from the first to the second sensor, and is 
used to determine all possible positions of the object with respect to 
the second sensor. Positions with the same distance from the two 
sensors are compared and used to determine the perpendicular distance 
of the object from the variable position device. 

USE - Especially for use with motor vehicles 

ADVANTAGE - Enables reliable distinction between real and imaginary 
obstructions. 
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(g) Verfahren zur Bestimmung des senkrechten Abstandes zwischen einem Objekt und einer sich ortlich 
verandernden Einrichtung 

@ Verfahren zur Bestimmung des senkrechten Abstandes 
zwischen einem Objekt und einer sich ortlich verandern- 
den Einrichtung, insbesondere eines Kraftfahrzeuges, bei 
welchem ein an dieser Einrichtung angeordneter erster 
Sensor ein Signal abgibt, welches von dem Objekt reflek- t 
tiert wird und dieses reflektierte Signal von diesem ersten / 
Sensor empfangen wird, wobei aus der Laufzeit des Si- 
gnals von der Aussendung bis zum Empfang durch den , 
ersten Sensor der Abstand zwischen dem ersten Sensor 
und dem Objekt bestimmt wird, dafc mit Hilfe dieses Ab- 
standes alle moglichen Positionen des Objektes zum er- 
sten Sensor ermittelt werden, weiterhin das vom Objekt 
reflektierte Signal von einem zweiten, ebenfalls an der 
sich ortlich verandernden Einrichtung angeordneten Sen- 
sor empfangen wird und aus der Laufzeit des Signals vom 
ersten zum zweiten Sensor eine Strecke vom ersten Sen- 
sor zum Objekt und von diesem zum zweiten Sensor er- 
mittelt wird, aus welcher alle moglichen Positionen des 
Objektes zum zweiten Sensor bestimmt werden, anschlie- 
Bend die vom ersten und zweiten Sensor mit dem glei- 
chen Abstand ermittelten Positionen miteinander vergli- 
chen werden und fur die Position des Objektes, die so- 
wohl vom ersten als auch vom zweiten Sensor erfafct wer- 
den, der senkrechte Abstand zur sich ortlich verandern- 
den Einrichtung bestimmt wird, dadurch gekennzeichnet, 
daB der Abstand zwischen Objekt und der sich ortlich ver- 
andernden Einrichtung nur dann bestimmt wird, wenn 
sich das Objekt in einem Sensorkorridor befindet, welcher 
sich senkrecht in der vollen Breite des Abstandes der Sen- 
soren in Richtung Hindernis erstreckt. 
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Beschreibung 

* 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Bestinunung des 
senkrechten Abstandes zwischen einem Objekt und einer 
sich ortlich verandernden Einrichtung, insbesondere eines 
Kraftfahrzeuges, gemaB dem Oberbegriff des Patentan- 
spruchs 1. 

Urn das Ruckwartsfahren zu erleichtem, und Zusammen- 
stoBe mit parkenden Wagen oder anderen im Weg stehenden 
Gegenstanden zu verhindem, ist es bekannt, an der Ruck- 
seite des Kraftfahrzeuges Sensoren vorzusehen, welche bei- 
spielsweise Ultraschall- oder Radarsignale aussenden und 
die von dem Hindemis reflektierte Strahlung wieder emp- 
fangen. Dabei wird der Abstand zwischen dem am Kraft- 
fahrzeug angeordneten Sensor und dem Hindemis aus der 
Laufzeit des Signals vom Sensor zum Hindemis und wieder 
zuriick bestimmt 

Dieses Verfahren hat den Nachteil, daB nur eine Aussage 
uber den Abstand als solchen zwischen Sensor und Objekt 
moglich ist Eine Angabe des senkrechten Abstandes zwi- 
schen Hindemis und Kraftfahrzeug (auf der Basis des am 
Kraftfahrzeug angeordneten Sensors) scheitert aber an der 
Mehrdeutigkeit, welche durch die moglichen Positionen des 
Hindemisses hervorgemfen werden, die dieses mit dem 
gleichen Sensor - Hindemis - Abstand einnehmen kann. 

Aus der US-PS 4,103,278 ist eine Einrichtung zur Be- 
stimmung von Hindemissen mittels Ultrasch all wellen be- 
kannt Dabei sind ein Ultraschallsender- empfanger und ein 
Ultraschallempfanger beabstandet an einem Kraftfahrzeug 
angeordnet. Der Abstand und die Richtung des Hindemisses 
zum Sensor wird durch den Schnittpunkt bestimmt, welcher 
sich bildet aus einem alle moglichen Positionen des Hinder- 
nisses erfassenden Kreisbogen eines ersten Signales, wel- 
ches vom Sender-Empfanger ausgesandt und wieder emp- 
fangen wird, mit einer Ellipse, die alle moglichen Positionen 
eines zweiten Signales umfafit, welches vom Sender-Emp- 
fanger ausgesendet und vom Empfanger empfangen wird. 
Umgebungseinflusse, welche auf das MeBergebnis einwir- 
ken, werden dabei nicht berucksichtigt. 

Aus der DE 40 23 538 Al ist eine Kollisionswarneinrich- 
tung mit einer Einrichtung zur beriihrungslosen Abstands- 
messung bekannt, wobei mindestens zwei Ultraschallsenso- 
ren in einem vorgegebenen Abstand angeordnet sind Dabei 
werden die Laufzeiten ausgewertet, zwischen dem Aussen- 
den jeweils eines Ultraschallsignals und dem Empfangen ei- 
nes reflektierten Ultraschallsignals des jeweils gleichen und 
des jeweils anderen Ultraschallsensors. 

Der Erfindung liegt somit die Aufgabe zugrunde, ein Ver- 
fahren zur Bestimmung des senkrechten Abstandes des Ob- 
jektes von einem Kraftfahrzeug anzugeben, mittels wel- 
chem Umwelteinflusse ausgesondert werden. 

ErfindungsgemaB wird die Aufgabe durch die Merkmale 
des Kennzeichens des Patentanspruchs 1 geldst. 

Information der indirekten Messung moglich ist. Insbe- 
sondere werden durch diese Vorgehensweise Umweltein- 
flusse ausgesondert. 

In einer Weiterbildung sendet der zweite Sensor ein Si- 
gnal aus, das vom Objekt reflektiert wird und empfangt die- 
ses reflektierte Signal (direkte Messung), wobei aus der 
Laufzeit dieses Signals die moglichen Positionen des Objek- 
tes mit dem gleichen Abstand zum zweiten Sensor bestimmt 
werden. 

Nur dort, wo alle direkten und indirekten Messungen die 
Position eines Objektes angeben, existiert ein reales Hinder- 
nis. 

In einer Ausgestaltung werden zunachst in einer direkten 
Messung alle moglichen Positionen des Objektes zum zwei- 
ten Sensor bestimmt und anschlieBend in einer indirekten 


Messung die Strecke zwischen ersten Sensor, Objekt und 
zweiten Sensor bestimmt. 

Um Mehrdeutigkeiten zu unterbinden, wird der senk- 
rechte Abstand des Objektes von der sich ortlich verandern- 

5 den Einrichtung fur die Position des Objektes bestimmt, die 
sowohl mit der indirekten Messung des ersten Sensors als 
auch mit der direkten und indirekten Messung des zweiten 
Sensors erfaBt wurden. 
In einer Weiterbildung wird bei Anwesenheit von mehre- 

10 ren Sensoren an der sich ortlich verandernden Einrichtung 
die direkte und indirekte Messung immer durch zwei Senso- 
ren durchgefuhrt und die so ermittelten moglichen Positio- 
nen des Objektes miteinander verglichen. Der Sensorkorri- 
dor wird dabei zwischen den, die aktuelle Messung ausfuh- 

15 renden Sensoren aufgespannt 

Da die Sensoren unterschiedliche Entfemungen vonein- 
ander aufweisen, werden bei der paarweisen Messung der 
Sensoren unterschiedlich breite Sensorkorridore aufge- 
spannt. Es konnen somit unterschiedlich positionierte Ob- 

20 jekte bzw. Hindernisse geortet werden. 

Bei der Erfassung von mehreren Objekten mit unter- 
schiedlichen Abstanden zu der sich ortlich anderoden Ein- 
richtung, wird das Objekt mit dem minimalen Abstand be- 
stimmt und der minimale senkrechte Abstand berechnet und 

25 abgespeichert 

In einer Weiterbildung wird der minimale Abstand des 
Objektes mit dem minimalen direkten Abstand des von ei- 
nem Randsensor erfafiten Objektes verglichen und der klei- 
nere dieser beiden Abstande als der minimale Abstand zum 

30 nachsten Objekt bestimmt. Dadurch werden die Bereiche 
jenseits der Randsensoren, die durch die Sensorkorridore 
nicht abgedeckt sind, miterfaBt. 

Um nur tatsachlich vorhandene Hindernisse zu erfassen, 
wird jede Laufzeitmessung mehrfach durchgefuhrt und ein 

35 erfaBtes Objekt nur dann weiter betrachtet, wenn es bei alien 
Messungen erfaBt wurde. Vor jeder ersten indirekten Mes- 
sung miissen alle Sensoren einmal ein Signal ausgesendet 
haben. 

Die Erfindung laBt zahlreiche Ausfuhrungsbeispiele zu. 
40 Eines soil anhand der in der Zeichnung dargestellten Figu- 
ren naher erlautert werden. Es zeigt 

Fig. 1 : Anordnung zur Bestimmung des Abstandes zwi- 
schen einem Hindemis und einem Kraftfahrzeug 
Fig. 2: Verfahren zur Arbeitsweise der Anordnung gemaB 
45 Fig. 1 

Fig. 3: Direkte und indirekte Messung bei zwei Sensoren 

Fig. 4: Bestimmung der Laufstrecke bei der indirekten 
Messung 

Fig. 5: Sensorkorridore 
50 Fig. 6: Betrachtung des Randbereiches eines Fahrzeuges 

Fig. 7: Direkte und indirekte Messung im Randbereich 

GemaB Fig. 1 sind an der riickseitigen StoBstange eines 
Kraftfahrzeuges K vier Ultraschallgeber 1, 2, 3, 4 in gleich- 
maBigen Abstanden angeordnet, die als Riickfahr- und Ein- 
55 parkhilfe genutzt werden. 

Die verwendeten piezoelektrischen Ultraschallgeber 1, 2, 
3, 4 dienen sowohl als Sender als auch als Empfanger. Eine 
Steuereinheit 7, welche vorzugsweise ein Mikroprozessor 
ist, ist iiber Sende- 5 und Empfangsleitungen 6 mit jedem 
GO der Ultraschallgeber 1, 2, 3, 4 verbunden. Der Mikroprozes- 
sor weist dabei eine Ein- und Ausgabeeinheit 8, eine zen- 
trale Recheneinheit 9 sowie einen Arbeitsspeicher 10 und 
einen Festwertspeicher 11 auf. 

Der Mikroprozessor 7 erzeugt elektrische Impulse mit ei- 
65 ner Frequenz von ungefahr 40 KHz, die iiber die Leitung 5 
an den jeweiligen Ultraschallgeber 1, 2, 3, 4 weitergeleitet 
und dort in entsprechende Ultraschallimpulse umgewandelt 
werden. Die vom Objekt A reflektierten Ultraschallsignale 
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(Echos) werden von den Ultraschallempfangern 1, 2, 3 bzw. 
4 empfangen und als elektrisches Signal iiber die Leilung 6 
an die Steuereinheit 7 geleiteL Die Steuereinheit 7 miBt nrit 
Hilfe ihres intemen, nicht weiter dargestellten Taktgebers, 
die Laufzeil zwischen der Aussendung des elektrischen Im- 
pulses und dem Empfang des elektrischen Impulses vom Ul- 
traschallgeber und speichert diese im Aibeitsspeicher U ab. 

Ublicberweise wird aus der Laufzeit t des Ultraschallsi- 
gnals der Abstand s zwischen dem Kraftfahrzeug (Sensor) 
und dem Hindernis A nach der bekannten Gleichung 

s = V 2 xcxt 

bestimmt, wobei c die Schallgeschwindigkeit darstellt. 

Bei dieser direkten Messung ist nur eine Aussage uber 
den Abstand zwischen Sensor und Objekt moglich. Eine 
Angabe des senkrechten Abstandes zwischen Objekt und 
dem Kraftfahrzeug K, an dem sich der Sensor befindet, 
scheitert an der Mehrdeutigkeit hervorgerufen durch die 
moglichen Positionen des Objektes. Denn es existieren be- 
liebig viele Objekt- Positionen mit dem gleichen Sensor- 
Objektabstand. Man kann diesen Sensor- Objektab stand 
auch als Radius eines Kreises betrachten und den Kreis als 
die Kurve auf dem sich ein, aber auch beliebig viele Objekte 
befinden konnen. Dieser Halbkreis soil deshalb als Anwe- 
senheitskurve DA1 A und DA 1b bzw. DA2 A und DA2 B (vgl. 
Fig. 3) bezeichnet werden. 

Das erfindungsgemaBe Verfahren soli nun anhand der 
Fig. 2 und 3 fur zwei Sensoren eriautert werden. 

Vor Beginn der eigentlichen Messung muB jeder Ultra- 
schallsensor mindestens ein Signal gesendet haben. Dies er- 
folgt in einer Initialisierungsphase 0. 

In der eigentlichen MeBphase 1 werden die Sensoren 1, 2, 
3, 4 fur direkte und indirekte Messungen zyklisch von der 
Steuereinheit 7 angesteuert und abgetastet. Das heiBt, Sen- 
sor 1 gibt ein Ultraschallsignal ab, was einmal vom Objekt 
A und auBerdem vom Objekt B reflektiert wird. Die Echos 
werden vom Sensor 1 empfangen. Aufgrund der unter- 
schiedlichen Laufzeiten der Signale - vom Sensor 1 zum 
Objekt A bzw. vom Sensor 1 zum Objekt B und wieder zu- 
riick - berechnet die Steuereinheit 7 fur jedes Objekt A und 
B einen Abstand zum Sensor 1, der im Speicher 10 abge- 
speichert wird. Alle mit diesem Abstand moglichen Positio- 
nen des Objektes A sind durch die Anwesenheilskurve 
DA 1a gekennzeichnet. Fiir das Objekt B ergeben sich alle 
moglichen Positionen zum Sensor 1 entsprechend der An- 
wesenheitskurve DAIb. 

Die Aussendung und der Empfang des Signals von ein 
und demselben Sensor soil im weiteren als direkte Messung 
bezeichnet werden. 

Dieselbe direkte Messung erfolgt mit dem Sensor 2, wo- 
bei der Sensor 2 sowohl das Signal aussendet als auch die re- 
flektierten Signale empfangt. Aus dieser Messung ergeben 
sich fur das Objekt A Position zum Sensor 2, welche auf der 
direkten Anwesenheitskurve DA2 A liegen. Die Positionen 
des Objektes B liegen auf der Umhullungskurve DA2 B . 
Diese Kurven sind im Speicher 11 des Steuergerates 7 abge- 
speichert 

Gleichzeitig mit der direkten Messung erfolgen immer in- 
direkte Messungen. 

Fiir den Sensor 2, der bei Aussendung des Signals vom 
Sensor 1 nur das reflektierte Signal empfangt, ergeben sich 
aufgrund der indirekten Messung die Anwesenheitskurven 
IA A und IAb, die im folgenden eriautert werden sollen. 

Bei der indirekten Messung sendet ein Sensor, wahrend 
ein zweiter Sensor das Ultraschallsignal nach der Reflektion 
durch ein Objekt empfangt. Die Messung ist also keine Ab- 
standsmessung, sondern es wird die Strecke, die das Ultra- 


schallsignal vom Sensor 1 zum Objekt und weiter zu Sensor 
2 zurucklegt ermittelt (Fig. 4). Die Laufstrecke ergibt sich 
aus der Gleichung 

5 s=cxt 

wobei c auch hier die Schallgeschwindigkeit mit 343 m/s 
bei20 o CdarstellL 
Es wird also die Strecke, die das Signal vom Sensor 1 

10 zum Objekt A und weiter vom Objekt A zum Sensor 2 zu- 
rucklegt, ermittelt. Werden alle diese Positionen aufgetra- 
gen, ergibt sich eine elliptische Anwesenheitskurve, wie sie 
in Fig. 3 als IA A und IA B dargestellt ist. 
Nach Schritt 2 der Fig. 2 werden die durch die direkte 

15 Messung der Sensoren 1 und 2 ermittelten Anwesenheits- 
kurven DA1 A und DA2 A bzw. DA1 B und DA2 B verglichen, 
um gemeinsame Positionen der Objekte festzustellen. Dies 
erfolgt durch Bestimmung der Schnittpunkte der Anwesen- 
heitskurven, Wie aus Fig. 3 ersichtlich, ergeben sich aber 

20 neben den realen Objekten A und B, dabei auch noch imagi- 
nare Objekte D und C. Im Schritt 3 werden diese Schnitt- 
punkte durch die Kurven IA A und IAb, cue durch die indi- 
rekte Messung des Sensors 2 bzw. 1 gewonnen werden, ve- 
rifiziert Nur die Schnittpunkte der direkten Messungen, an 

25 denen sich auch reale Objekte befinden, werden von der An- 
wesenheitskurve IA A bzw. IAb der indirekten Messung 
: durchlaufen. 

Nach Schritt 4 wird entschieden, ob sich das so festge- 
stellte Objekt A bzw. B auch in einem Sensorkorridor zwi- 

30 schen den an der Schnittpunktbildung beteiligten Sensoren 
befindet Dieser Sensorkorridor erstreckt sich senkrecht in 
der vollen Breite des Abstandes der Sensoren in Richtung 
Hindernis. Dies ist in Fig. 5 fur die verwendeten vier Senso- 
ren 1, 2, 3, 4 dargestellt. Das im Zusammenhang mit Fig, 3 

35 erlauterte Messverfahren wird bei den vier Sensoren 1, 2, 3, 
4 immer so durchgefuhrt, daB die beschriebene direkte und 
indirekte Messung immer paarweise erfolgt. Da die direkte 
Messung jedes Sensors mit den aller anderen geschnitten 
werden, ergeben sich sechs mogliche Kombinarionen von 

40 Sensoren: 

Sensor 1 - Sensor 2 
Sensor 1 - Sensor 3 
Sensor 1 - Sensor 4 
45 Sensor 2 - Sensor 3 
Sensor 2 - Sensor 4 
Sensor 3 - Sensor 4 

Dabei wird jeweils berucksichugt, daB bei einem Sensor- 
50 paar die indirekten Messungen von links nach rechts und 
von rechts nach links laufen konnen. Unabhangig davon gilt 
immer der gleiche Korridor. Somit ergeben sich auch sechs 
, mogliche Korridore, die sich in der Breite unterscheiden 
konnen. 

55 Die Steuereinheit 7 speichert alle Impulse, die in einer 
maximalen Messzeit empfangen werden. Diese maximale 
Messzeit ergibt sich aus dem maximalen vom Sender erfaB- 
baren Abstand, ublicherweise betragt dieser 2 m. 

Die im beschriebenen Messverfahren ermittelten Objekte, 

60 werden im Schritt 5 (Fig. 2) hinsichtlich ihrer Stabilitat ge- 
filtert. Es werden nur Objekte weiterbearbeitet, die bei 
mehrfacher Messung auch immer erfaBt werden. Die erfaB- 
ten Objekte werden in einem zweidimensionalen Koordina- 
tionssystem abgespeichert, bei welchen die X-Achse paral- 

65 lei zur hinteren Fahrzeugkontur verlauft und die Y-Achse 
senkrecht dazu den Abstand des Objektes zum Fahrzeug 
charakterisiert. Im Schritt 6 wird aus alien als real erfaBten 
Objekten das Objekt mit dem kleinsten Abstand festgelegt 
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und der Abstand berechnet 

GemaB Schriu 7 werden jeweils die Bereiche der sfch am 
Rand des Fahrzeuges angeordneten Sensoreo 1 , 4 betrachtet 
Bedingt durch die Sensorkorridore sind die Bereiche jen- 
seits der Randsensoren nicht abgedeckt. Bei der Betrach- 5 
tung der Anwesenheitskurven der direkten Messung bei den 
Randsensoren z. B. Sensor 1 laBt sich beobachten, daB diese 
genau der Fahrzeugkontur folgen. Daraus folgt, daB die au- 
Beren Bereiche durch die direkten Messungen der Randsen- 
soren vollstandig erfaBt werden. Es muB daher nur der di- 10 
rekte Abstand des dem Randsensor 1 bzw. 4 nachsten Ob- 
jektes mit dern berechneten minim alem Abstand verglichen 
werden. Der kleinere dieser Werte ist dann der gultige mini- 
male Abstand. Auch in diesem Fall laBt die direkte Messung 
mit Hilfe des Randsensors 1 bzw. 4 nur eine Aussage dar- 15 
iiber zu, wieweit weg sich ein Objekt befindet. Eine prazise 
Aussage iiber die Objektposition ist nur moglich, wenn 
durch den unmittelbar neben dem Randsensor 1 angeordne- 
ten Sensor 2 eine indirekte Messung IA durchgefuhrt wind 
(Fig. 7). 20 

Der minimale Abstand wird durch gleitende Mittelwert- 
bildung gefiltert (Schritt 8) und im Schritt 9 an die Anzeige- 
einrichtung 12 in Fig. 1 ausgegeben. Diese Anzeigevorrich- 
tung ist ublicherweise ein Lautsprecher, der bei Annahrung 
des Kraftfahrzeuges an ein Hindemis einen Hupton abgibt. 25 

Patentanspriiche 

1 . Verfahren zur Bestirnmung des senkrechten Abstan- 
des zwischen einem Objekt und einer sich ortlich ver- 30 
andernden Einrichtung, insbesondere eines Kraftfahr- 
zeuges, bei welchem ein an dieser Einrichtung ange- 
ordneter erster Sensor ein Signal abgibt, welches von 
dem Objekt reflektiert wird und dieses reflektierte Si- 
gnal von diesem ersten Sensor empfangen wird, wobei 35 
aus der Laufzeit des Signals von der Aussendung bis 
zum Empfang durch den ersten Sensor der Abstand 
zwischen dem ersten Sensor und dem Objekt bestimmt 
wird, daB mit Hilfe dieses Abstandes alle moglichen 
Positionen des Objektes zum ersten Sensor ermittelt 40 
werden, weiterhin das vom Objekt reflektierte Signal 
von einem zweiten, ebenfalls an der sich ortlich veran- 
demden Einrichtung angeordneten Sensor empfangen 
wird und aus der Laufzeit des Signals vom ersten zum 
zweiten Sensor eine Strecke vom ersten Sensor zum 45 
Objekt und von diesem zum zweiten Sensor ermittelt 
wird, aus welcher alle moglichen Positionen des Ob- 
jektes zum zweiten Sensor bestimmt werden, anschlie- 
Bend die vom ersten und zweiten Sensor mit dem glei- 
chen Abstand ermittelten Positionen miteinander ver- 50 
glichen werden und fur die Position des Objektes, die 
sowohl vom ersten als auch vom zweiten Sensor erfaBt 
werden, der senkrechte Abstand zur sich ortlich veran- 
demden Einrichtung bestimmt wird, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Abstand zwischen Objekt und der 55 
sich ortlich verandemden Einrichtung nur dann be- 
stimmt wird, wenn sich das Objekt in einem Sensorkor- 
ridor befindet, welcher sich senkrecht in der vollen 
Breite des Abstandes der Sensoren in Richtung Hinder- 
nis erstreckt 60 

2. Verfahren nach Anspruch 1 dadurch gekennzeich- 
net, daB der zweite Sensor ein Signal aussendet und das 
vom Objekt reflektierte Signal empfangt, aus welchem 
die moglichen Positionen des Objektes zum zweiten 
Sensor ermittelt werden. 65 

3. Verfahren nach Anspruch 2 dadurch gekennzeich- 
net, daB ein Sender ein Signal aussendet und alle vor- 
handenen Sender das vom Objekt reflektierte Signal 
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empfangen. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 3 dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der senkrechte Abstand des Objektes von 
der sich ortlich verandemden Einrichtung fur alle die 
Positionen des Objektes bestimmt wird, die sowohl mit 
der direkten Messung des ersten Sensors als auch mit 
der direkten und indirekten Messung des zweiten Sen- 
sors erfaBt werden und/oder umgekehrt 

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden AnsprQ- 
che dadurch gekennzeichnet, daB bei Anwesenheit 
mehrerer Sensoren an der sich ortlich verandemden 
Einrichtung, die direkten und indirekten Messungen 
immer von zwei Sensoren durchgefuhrt werden und die 
ermittelten Positionen miteinander verglichen werden. 

6. Verfahren nach Anspruch 5 dadurch gekennzeich- 
net, daB der Sensorkorridor zwischen den die aktuellen 
Messungen ausfuhrenden Sensoren aufgespannt wird. 

7. Verfahren nach Anspruch 5 dadurch gekennzeich- 
net, daB bei der Erfassung von mehreren Objekten mit 
unterschiedlichen Abstanden zu der sich ortlich an- 
dernden Einrichtung das Objekt mit dem niinimalen 
Abstand erfaBt wird. 

8. Verfahren nach Anspruch 6 dadurch gekennzeich- 
net, daB der minimale Abstand des Objektes mit dem 
minimalen direkten Abstand des von einem Randsen- 
sor erfaBten Objektes verglichen wird und der kleinere 
dieser beiden Abstande als der minimale Abstand zum 
nachsten Objekt bestimmt wird. 

9. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che dadurch gekennzeichnet, daB jede Laufzeitmes- 
sung mehrfach durchgefuhrt wird und ein erfaBtes Ob- 
jekt nur dann weiter betrachtet wird, wenn es bei alien 
Messungen erfaBt wurde. 

10. Verfahren nach einem der Anspriiche 5 bis 9 da- 
durch gekennzeichnet, daB vor einer ersten Bestirn- 
mung der indirekten Anwesenheitspositionen alle Sen- 
soren mindestens einmal ein Signal ausgesendet haben. 
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